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@ RESUMEN IAPORTACION VOLUNTARIA. SIN VALOR JURIOICO) • 

Disposrnvo PARA LA LIMPIEZA DE oilweneas industriales. 

iiste dispositivo comprende uii rooot de liirpieza (1) al que se encuentran conectados: iin aspirador 
(2), un compresor (3) para el sumbiistro de productos de limpieza v una maleta de control (4).Dicho 
robot (1) dispone de: unos medios de traccion (7) para desplazarse por el interior de la chimenea, 
un cepillo (10) giratorio f una cavidad (11) de aspiracion, imas minicamaras (15) para la captacion • 
y envio de imagenes a la maleta de control (4) , unos leds (16) de ilumnacion y al menos una boquilla 
para la proyeccion de los productos de linpieza. 
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La invencion se refiere a un dispositive para la limpieza de chimeneas 
mdustnales. siendo estas de .as que censtan de al menes un tube que presenta un 
tramo practicamente horizontal. 

ANTECEDENTES DE LA INVENCI6N 

Actualmente, las chimeneas industrials no siempre pueden tener un 
trazado vertical, per ,0 que acostumbran a presentar tramos horizonta.es, o mejor dicho : 
con una .igera pendiente. Esta .igera pendiente es necesaria para faci.itar e. tiro de los ' 
numos conducidos. 

• 

E. trazado de tramos no vertica.es en las chimeneas es habitual en las " 
ch.meneas de las cocinas de restaurantes y bares, y basicamente se debe a .a 
.mposibiHdad de situar, desde e. .ugar donde se encuentra ubicada .a cocina una 
conduction vertical hacia el exterior. 

El problema que pressman los tremos horizontales. o casi horizontales •• 
deb,do a su esoasa indinacibn es e, de la limpieza. Hay que seller, que la sudedad •• 
que se aeumula en el Interior de las chimeneas es mayer en los iniciales de menor" 
.ncnacon. Esto es debido a que diehos tramos horizontales es mas lento, per ,o que ,a 
sucredad es mas prodive a quedarse adherida en ,a superfide de estos frames 
Conoretamente, por e, interior de una ohimenea de oooina oircula una mezola de humo y 
grasa; en un frame horizontal, e, humo avanza debido a ,a ligara pendiente, sin embargo 
la grasa se va quedando adherida en las paredes de este tamo. 

En ,a limpieza de ohimaneas vertices la fuerza da la gravedad desempena 
un papal importante. ya que basta rasoar las paredes interiores de la ohimenea para 
que ,a suoiadad caiga haoia ,a zona infehor. No obstante, en los frames horizontales no 


es posible realizar de esta forma la limpieza. 


Ademas, otro problema que presenta la limpieza de los tramos horizontals 
de las chimeneas, compuestos habitualmente por tramos de tubo unidos mediante 
bridas de empalme, es que no se pueden utilizar cantidades importantes de productos 
liquidos de limpieza. ya que estossaldrian por las zonas de empalme de los tubos, 
provocando su vertido sobre falsos techos y otras zonas permeables. La limpieza de 
dichas zonas de union o empalme de los tubos tambien constituye un problema 
importante, ya que al definir canales perimetrales en la superficie interior de la chimenea 
favorecen el deposito de grasas y suciedad en su interior. :• 

DESCRIPCI6N DE LA INVENCI6N 

Para solventar los problemas mencionados se ha ideado el dispositivo para: 

• 

la limpieza de chimeneas industriales objeto de la invenci6n, que aporta Unas 

particularidades constructivas orientadas a facilitar la limpieza de los tramos;. 

horizontals o con ligera inclinacion de las mismas, a asegurar una correcta elimination]. 

de la suciedad adherida en sus paredes interiores y permitir una observation y registro I 

• 

de las tareas de limpieza realizadas. # * 

El dispositivo para la limpieza de chimeneas industriales, esta especialmente.* 
disenado para la limpieza de aquellos tramos de chimenea sensiblemente horizontals I 
o que presentan una ligera inclinacion. 

De acuerdo con la invention, el dispositivo comprende un robot de limpieza- 
provisto de unos medios de traction tipo oruga para poder desplazarse por el interior del 
tubo de la chimenea a limpiar, de unos medios de proyeccion de productos de limpieza, 
de unos medios de raspado, de unos medios de aspiration, y de unos medios de 
captation de imagenes relacionados con unos medios de iluminacion. Segun la 
invention, el dispositivo tambien comprende un aspirador conectado mediante un 
conducto a una boca de salida del robot de limpieza para dotar a este de la capacidad 
succionadora necesaria para extraer del conducto la suciedad desprendida y exceso de 
liquidos de limpieza empleados; al menos un compresor conectado mediante un 
conducto a una boca de entrada del robot de limpieza para suministrar a este los 
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u™*^ PfeCiSe; y ^ ^ dS COn,r ° l d0lada d ° ™ a 

eTZTT SUminlS,r ° ener9e,iC ° ad6CUad0S ' y re,ad ° nada me *" te » «* - 
el robot de Icmpieza para controlar so funcionamiento. 

am™ • T ^ 0bSe " S '' ^ ' a ma ' e,a de Con,rol ™dian.e del 

acc,onam,en,o de ios mandos correspondien.es, oomrolar e, funclonamiaoto del robo, 

,a ™, P T; " tan '°' '° S medlOS dS " Ue dlSP ° ne diCho rob0 '- E " eonsacuanca. 

maleta de oon.ro, parmite controtor tambien el funcionamiento del aspirador y de, 
-mpresor. No obstonto, no se descarto ,a posibilidad de q ue e, aspLor ,o e 

zzrr ~ un panei de — propi ° - — a ~ « ~ 


Segun la invendbn. e, robot de limpieza consta de un cuerpo 
preferentemente de aluminio. que present en sus iatoratos tos medtos de traoclbn , po : 
bruga y. en su .ntorior. los medios nances correspondien,es. Estos medios motoces e ' 
prolan a .raves de ,a ma,e<a de con.ro, y permiton acdonar tos med,os de traccton de • 
torn* que e, robo, de iimpie. puede ,r haoia adetonto. bade a,ras. o ,nCuso rea,to ' 


oomorend/° S " * ""^ *«*«- » - «*** ^ 

alrtse ° T '" aS " jadaS a ' ° UerPO ^ ^ V " Ue « >~ - •• 
aban,cbde S en 9 rasas,e. ague, u o.ros produotos provenien.es de ,a booa de en.rada ^ 

conecteda con el compresor. • 
Es de senator, que si hay mSs de una boquilla fija se podra realtor la "■■ 

tamb,en cabe ,a pos,b„idad de que oada boqu„,a nja es.e dedicada a ,a proyecdbn de 
un producto detomrinado. ,„o,uso no se descarto to poaibiltoad de que s d 
una boq u „,a oada una de e„as es,e conectoda de ,™ a independ Je a un 1^ 
o bien a un deposito singularizado. 

Los medios de raspado inoluidos en el robo. comprenden un oepilto reoto 
compuesto por una pluralidad de cerdas flexibles sensibtomento paraletos que se ato 
relao,onado oon unos medios g, ralor ios adeouados y sitoados en a, 


v 

5 

del robot. Estos medios giratorios son regulados a traves de la maleta de control. Al ser 
activados los medios giratorios del cepillo recto, la fuerza centrifuga provocada por el 
giro situa las cerdas flexibles en una disposicion radial que permite el raspado del 
interior del tubo de la chimenea a limpiar. 

5 

Situando el cepillo recto en la parte frontal del robot de limpieza se consigue 
que al ponerlo en funcionamiento el giro de las cerdas flexibles dispuestas radialmente 
describa la circunferencia del tubo de la chimenea y con ello el raspado de su superficie 
interior. Si ademas el robot se desplaza longitudinalmente, el raspado mencionado ira 
10 cubriendo toda la superficie cilmdrica del tubo de la chimenea. Cabe senalar, que si las • 

boquillas fijas proyectan los productos de limpieza sobre las cerdas flexibles dispuestas J. # " ; 

• • • 

radialmente, estas contribuiran a dispersar adecuadamente dichos productos de 

limpieza sobre la superficie interior del tubo de la chimenea. ^:^ 

• • * • 

• • • 

15 Los medios de aspiracion incluidos en el robot comprenden una cavidad 

conectada mediante u n p asaje con I a b oca d e s alida, d onde s e conecta e I conducto * m 

proveniente del aspirador. La citada cavidad configura una zona de succionado. La*-" 
- • « 

invencion ha previsto unos faldones para cubrir las zonas laterales y posterior III! # 

• • 

4 comprendidas entre la cavidad y el piano inferior definido por los medios de traction a r*\ 

• • «■> 

20 fin de delimitar un habitaculo que optimice el efecto succionador del aspirador. 99 "\ 

• * • 

Esta disposicion de los faldones deja una boca de entrada en la zona frontal 

• • • 

del robot, que precisamente coincide con el lugar donde caen los productos-....] 
provenientes del raspado del tubo efectuado por las cerdas del cepillo. As! pues, al ser*..!. 
25 canalizado el succionado del aspirador hacia esa zona frontal la aspiracion resulta de*-*-* 
gran efectividad. 

Los medios de captation de imagenes incluidos en el robot comprenden 
unas minicamaras que permiten tomar y enviar imagenes a la maleta de control. 

30 

Se ha previsto que una de las minicamaras se encuentre situada delante del 
robot y la otra detras, a fin de poder captar las zonas del tubo de la chimenea por las 
que circula dicho robot. Las minicamaras se hallan situadas en el interior del cuerpo del 
robot y preferentemente presentaran su objetivo protegido por un cristal. 
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eiementos 7 ^ "^"^ " " "**» <=° m P™den ""OS ,eds. o 

eiementos s,m„ares. que proporcionan ,a iluminacion necesaria para q ue as 

mmrcamaraspuedancaptaradecuadamentelasimagenes. 

a , S t ^ PreMS '° " ^ ' OS ' edS * ilumlnaci6 " situados circundando el 

extreme de, objetivo de cada una de [as minicamaras de, robot. 

Tambien se ha previsto que el robot de llmpieza incorpore una base o lack 
para ,a cenexion del cable que ,o reiaciona con la ma,e.a de control. , 


Per otro lado, ,a maleta de contra, comprande una pantalla para poder"""" 

15 llnTf , T e ' ViSi0nad ° di,erid0 de diChaS - Posible per:'-'-'- 

cuanto ,a maleta de conbo, induye un sistema de grabacion y almacenaje de Z " ' 
■magenes eaptadas por las minicamaras del robot. 

• • • 

* % • 

Es de observar, que no se descarta la posibilidad de un robot de limpieza ^ 

Asi pues, mediante el dispositive motive de la invencien es posible raalizar la S 
Umpieza de un tramo horizontal, o con una cierta inciinacibn. de una cbCa LM 
■ntroduciendo e, robot en e, interior de, tube de dioha chimenea y desptZo V 

rr, s ::t:: m ,ipo oruga has,a * - - — • * srs: 

onzontal. Una vez all,, se ,nv,erte el sentido de la marcha del robot para hacerlo 
regresar, pare durante este desplazamlento de vuelta se active e, compreTo a Tde 
«- .as boquiilas fij as proyecten deseng ra san,e sobre ,a supem* Ttl de a 
h mene Temiinado este reconido se vueive a enviar e, robe, a, lugar mas 
ubo para que durante su nuevo camino de regreso las boquillas fijas prayecten ague a 
pres,on muy eievada, e, cepiilo recto este activado y por tanto las cerda Z L 
-pen ,a supemcie interna de, tube, y „ asplrador succjone g ^ 
correspondiente cavidad del robot. 

B visionado en tiempo rea, de las imagenes eaptadas por las minicamaras en e. 


interior de la chimenea permite realizar una limpieza mas o menos intensa de los 
diferentes tramos en funcion de la suciedad acumulada en los mismos y visualizar el 
estado de la chimenea antes y despues de la limpieza. 

DESCRIPClON DE LAS FIGURAS 

- La figura 1 muestra una vista esquematica del dispositivo para la 
limpieza de chimeneas industriales en posicion operativa en el interior de una chimenea. 

- La figura 2 muestra una vista en perspectiva del robot de limpieza. 

- La figura 3 muestra una vista en alzado posterior del robot de limpieza !^ 
en el que no se ha efectuado ninguna conexion. 

- La figura 4 muestra una vista seccionada en alzado lateral del robot, /\ 
en la que se puede observar la cavidad de aspiracion y los faldones que la*"* 
delimitan lateramente y por la zona posterior. 

• • * 

REALIZACI6N PREFERENTE DE LA INVENCI6N 

• • • 

Como se puede observar en la figura 1, el dispositivo para la limpieza de'... 

chimeneas industriales comprende un robot de limpieza (1), un aspirador (2), un : ..* 

compresor (3) y una maleta de control (4); siendo su finalidad realizar la limpieza de 

aquellos tramos que definen por un tubo (5) sensiblemente horizontal o ligeramente /y m 

* • 

inclinados. * - 


El robot de limpieza (1) comprende, tal como muestran las figuras 2 a 4, un 
cuerpo (6), unos medios de traccion tipo oruga (7), una boquilla fija (8) relacionada con 
una boca de entrada (9), un cepillo recto (10), una cavidad de aspiracion (11) unida 
mediante un pasaje (12) a una boca de salida (13), unos faldones (14), unas 
minicamaras (15), unos leds (16), y una base o jack de conexion (17). 

Los medios de traccion tipo oruga (7) permiten al robot de limpieza (1) 
desplazarse por el interior del tubo (5) de la chimenea a limpiar, tal como muestra la 
figura 1. Es de senalar, que los medios motrices que mueven estos medios de traccion 
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(7) estan ubicados en el interior del cuerpo (6). 


sa,ida (13, T COneC,ad ° median ' e °- u * < 18 > * * — * 


15 


El comprasor (3) asta conectado mediante un conducto (19) a la boca J 
enlrada ,9, da, robo , da limpiaza (1) que esta re|actona(ja _ „ ^ * 

hit sum,n,s,rar a ,a boq * nia <8> ,os ~* * ^ £ £r 

ya saan dasang ra san,a, agua. u olros produces. A su vaz, Ia bogullla ffc (s, es Ta ' 
ancargada da raalizar una proyaccldn an abanico de k. pro duCas da .mpiaza JZ ^ 
superficie interior del tubo (5). "mpieza sobre la 

• 

El cepillo recto (10), tal como muestra la fiqura 4 esta rn™ . 

aCvado a, cap„,o racto (10, madianla unos madias giralonos ubicados an a, inland H =' 
buarpo (6), la fuarza cantrifuga haca qua las cardas (laxlblas ,JTZ " 
radial. 1a, con. ™as,ra ^T^rSl:^': 

25 rerdas — < 2o) — - ~ - 

Las minicamaras (15, parmitan la toma y anvlo da imaganas dasde al robo, 
da nn.p.aza , „ a ,a malala da con.ro, ,4,. Para gua ,a loma da as^s irnl^s saa 

30 Lo tds e n 6 TT n '° d ' SPOner * « 61 «* ^ Z 5 

Los lads 16). ub,cados alradador da los oojalivos da las minicamaras (15, TcZ 

muas,ran las nguras 2 y 3. son los ancargados da proporcionar as,a iluminll 
mlnlcamara 05 ; ^llZtT M ^ * ^ ~ 
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La maleta de control (4) dispone de una conexion (21) para recibir el 
suministro energetico adecuado y permite, mediante el accionamiento de los mandos 
correspondiente, realizar el control de todos los elementos integrantes del dispositivo. A 
5 su vez, la maleta de control (4) esta relacionada mediante un cable (22) con la base o 
jack de conexion (17) del robot de limpieza (1) que es desde donde se diversifican las 
conexiones hacia los diversos medios que incorpora el citado robot de limpieza (1). De 
este modo, desde la maleta de control (4) es posible controlar la proyeccion de 
productos por las boquillas fijas (8), el giro del cepillo recto (10), los medios de traccion 
10 (7), activar los medios de iluminacion (16) y las minicamaras (15) anterior y posterior. 

La maleta de control (4), ademas de los mandos correspondientes para. . 
realizar el control del dispositivo descrito, comprende una pantalla (23) que permite el j ## : 
visionado de lasimagenes captadas por las minicamaras (15). Este visionado puede : 
realizarse e n t iempo real, ode forma d iferida, debido a q ue I a maleta d e control (4) 
1 5 incorpora medios de g rabacion de imagenes. / : [ m 

Una vez descrita suficientemente la naturaleza de la invencion, asi 
como un ejemplo de realizacion preferente, se hace constar a los efectos: 

• • • • 

oportunos que los materiales, forma, tamano y disposicion de los elementos 

• • • • 

20 descritos podran ser modificados, siempre y cuando ello no suponga una alteracion : . # „ 
de las caracteristicas esenciales de la invencion que se reivindican a continuacion. 
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10 


15 
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REIVINDKIArmMEQ 

'- Dispositive para la limpieza de chimeneas industriaies. siendo estas de las 

qua constar , de a, menos on lubo (5, que presenta un tramo sansiblamanta horizontal- 
caracanzado porque comprende: un robe, de limpieza (1, provislo de unos medios de 

TZ1 T om9a (7) para poder desplazarse por el in,erior ** lUb ° < 5 > * • 
JZT'T unos medios de proyeccion de productos de limpieza - de — ™*» * 

hollos"" 03 m6di0S ^ aSP ' raCi6n ' V ^ Un ° S de C ~ - 

Tt TZr Un<>S med ' OS * ilUminaC ' 6n: aSPirad0r < 2 > «"«**> «— * 
Iciod ' 3 ^ ^ * S3 " da <13) ^ r0b °' * *«> para d °- a esle de ,a 

(Tr r;:T ra: al menos un <3) ~ , ° » «— 

o uc (9> de ' r0b °' dS NmPfeZa ( 1) P— *~ loai ' 

Z L f r r°K suminis,r ° energe,,c ° adecuados ' y re, ~ a ~** «» 

cable (22) con e, robot de limpieza (1) para controlar su funcionamiento 

• « 

Dispositive, seoun la reivindicaci6n anterior, cararferlzado pomue el robot 

7 IZ ' ' "T"* Un CU6rPO <6) PreSeMa ,0S de *^ <*> <3*-- 

(7, sduados an sus lateraies y los medios motrices conespondientes en su interior. C 

■ • • 

medlos d DiSP0S '" V0 ' Seg£ "' ' aS reMndiCaci °" es caracerlzado pon,ue J." 

mad os de proyeccon de produces de limpieza comprenden una e nras boquil, s flj as 
8, su.etas a, ouerpo (6, para reaiizar ,a proyeccidn an abanico de desengrasaste 
^ uCros produces provenientas de „ booa de entrada „ eoneCada con e, 

• • 

raspado J^T' " reiVindtea «" porque los medios de'"' 

Z,es »oT ^ CeP '"° ' eC, ° (10) ' C ° mPUeS, ° " d " a plPrali "" * «— 
nax bies (20, sens,b,emente paraleias. que a, ser acivado medlante unos medios 

^ratenos adecuados sa sitOe per ,a luerza centra an una Vspo^TZ 

penmite el raspado de, interior de, tube (5) de la celmenea a limpiar. 

a 5 sp,raC6n l^T " re,VindiCaC ' 6n 1> < a "~<° Porque los medios de 

aspiracon comprenden una cavidad (11) unida mediente un pasaje (12, con ,a boca de 


30 


11 


salida (13) donde se conecta el conducto (18) proveniente del aspirador (2) para 
configurar una zona de succionado; y unos faldones (14) para cubrir las zonas laterales 
y posterior comprendidas entre la cavidad (11) y el piano inferior definido por los medios 
de traccion tipo oruga (7) para delimitar un habitaculo que optimice el succionado del 
5 aspirador (2). 

6.- Dispositive segun la reivindicacion 1, caracterizado porque los medios de 

captacion de imagenes estan compuestos por unas minicamaras (15) para tomar y 
enviar imagenes a la maleta de control (4). 

10 

7- Dispositivo, segun la reivindicacion 1, caracterizado porque los medios de # 

• # 

iluminacion estan compuestos por unos leds (16) que proporcipnan la iluminacionj 
necesaria para que las minicamaras (15) puedan captar adecuadamente las imagenes. • 

15 8.- Dispositivo, segun la reivindicacion 1, caracterizado porque el robot de * 

limpieza (1) dispone de una base o jack (17) para la conexion del cable (22) que lo : . 
relaciona con la maleta de control (4). 

9.- Dispositivo, segun la reivindicacion 1, caracterizado porque la maleta de^. 

20 control (4) comprende una pantalla (23) para el visionado, en tiempo real o de forma? m 
diferida, de las imagenes captadas por las minicamaras (15). 
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